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Arduino モータードライバを⽤いた.⾜回り⽤バッテリーは 24V リチウムポリマーバッテリー
を⽤いて,メインマイコン⽤バッテリーは 12V リチウムフェライトバッテリーを⽤いた. 
様式６ 




⾃⼰位置推定の⽅法 エンコーダを下図 2 のように正三⾓形に配置し,40ms 周期でエンコー
ダの値を読み取り,そこからグローバル座標の(x,y,θ)の値を求める.まずθの求め⽅は３つの
エンコーダの値を⾜し合わせ,エンコーダに取り付けたホイールの直径やエンコーダのパルス
から導き出した定数で割る。        
ω=(v1+v2+v3)/3l 
θ⽅向に速さｖで平⾏移動しているとき、 
   v1=v sinθ, v2=v sin(θ-	 ), v3=v sin(θ- )より 




ルスを p とすると、 












































   となり, 
ｘ＝ global	 vx	 dt 
ｙ＝ global	 vy	 dt 
   と表せる. 
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図２：エンコーダユニットと各座標系 
   PID 制御⽅法 
    x 軸⽅向の⽬標値と⾃⼰位置推定で求めた実際の位置との差を e とし、３つのゲイン kp,ki,kd
で出⼒値を調節する。 kp は⽐例ゲインのことで現在の⽬標値との差であるので kp・e で
表せる。ｋi は積分ゲインのことで過去の⽬標値との差の蓄積であり ki・∫edt で表せる。
なかなか収束しないものを収束させる効果がある。kd とは微分ゲインのことで⽬標値との差
の変化率 kd・de/dt で表わせ、未来の動きを予測し素早く軌道を修正することが出来る。 
    これらの値(kp・e)+(ki・∫edt)+(kd・de/dt)を各モータの出⼒値に⾜し引きさせる。kp,ki,kd
の値は、kp から順番に良いゲインが⾒つかるまで地道に何度も実験する。ゲインの値が悪い
とずれが次第に⼤きくなり発散する場合や振動する場合がある。 
      
3.実験内容 











































   
(5) 機体の中⼼に約 10[kg]のおもりを載せて⾛⾏させ,⾛⾏途中におもりの位置を定荷重ばねで引





    おもりの位置を左側にずらすと右へとずれた.その後ロボットは軌道を修正し,x 座標をおよ
そ 0 に保ったままモータの出⼒を０にするまで⾛⾏を続けた. 
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